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В захоплювальних пристроях струминного типу [1] підіймальна сила 
створюється за рахунок аеродинамічного ефекту притягання, що виникає завдяки 
використанню стисненого повітря. Надійність роботи таких пристроїв суттєво залежить 
від витрати стисненого повітря задля збереження рівноваги об’єкта маніпулювання 
відносно захоплювального пристрою при виконанні промисловим роботом 
транспортних функцій. Тому виникла задача дослідження енергоефективності  процесу 
маніпулювання об’єктами з застосуванням оптимальної орієнтації при різних методах 
захоплення. У роботах [2-3] запропонована модель оптимальної орієнтації 
захоплювального пристрою під час транспортування об’єкта маніпулювання по 
прямолінійній траєкторії, також авторами було запропоновано модель для визначення 
оптимальної орієнтації захоплювального пристрою при маніпулюванні обєктами з 
зміщеним центром мас. Метою даної роботи є дослідження енергоефективності 
процесу маніпулювання об’єктами виробництва з використанням струминного 
захоплювального пристрою та впливу методу захоплення об’єктів маніпулювання на 
енергоспоживання струминними захоплювальними пристроями.   
Загальна енергоефективність від впровадження моделі для оптимальної 
орієнтації буде залежати від зниження загальної затраченої роботи, яка включає роботу 
виконану струминним захоплювальним пристроєм і маніпулятором за весь час 
проведення транспортної операції. Розглянемо транспортування з сталим 
прискоренням, як одним з основних параметрів, що впливають на безвідривне 
транспортування об’єкта маніпулювання. Для обчислення виконаної роботи 
струминним захоплювальним пристроєм використовуємо формулу: 
 А =Nзах сп м захt P Q    [Дж], (1) 
де Nсп  - споживана потужність струминного захоплювального пристрою [Вт], мP  - 
магістральний тиск [Па], 
захQ  
- витрата стиснутого повітря через щілину 
захоплювального пристрою [ 3м с  ], t   - час маніпулювання [с]. 
Для визначення роботи затрачуваної маніпулятором використовано 
функціональні можливості програмного пакету RobotStudio (ABB) [4]. Дослідження 
проводились з використання руху об’єкта маніпулювання по прямолінійній траєкторії. 
Дана траєкторія реалізована за допомогою маніпулятора IRB 4600 (ABB). 
Розглянемо найбільш типовий метод захоплення об’єктів маніпулювання типу 
пластина, що полягає у використанні горизонтальної площини обєкта паралельної 
глобальній XOY. Відвід об’єкта маніпулювання відбувається рухом захоплювального 
пристрою в напрямку (OZ)  перпендикулярному горизонтальній площині (рис. 1). 
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Рисунок 1. Схема захоплення об’єктів маніпулювання з горизонтального положення 
 
Розрахунки затраченої роботи проводились при наступних параметрах: 
 0.5 /v м с ,  25a м с    ,  2.5m кг , 0.404f  (рис. 2).    
 
 
Рисунок 2. Графіки сумарної затраченої роботи для транспортування об’єкта 
маніпулювання 
 
Провівши аналіз отриманих результатів можна зробити висновок, що 
використовуючи оптимізацію орієнтації можна скоротити затрачену роботу на 
транспортування об’єкта маніпулювання на 23%. 
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